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离在 851mm～1051mm 范围内，臀宽不超过 375mm，体重不超过 80kg 的人。 
















    Lower limb exoskeleton robot likes a insect exoskeleton,is a wearable,interactive 
bionic robot.In this paper,it contains four parts mostly :design and optimize the 
structure of exoskeleton robot,hydraulic drive system design ,the foundation of 
mathematical models and simulation analysis based on AMESim.The structure design 
main contains joints design and optimization,it can recur all functions ,with 7-DOF ,of 
human lower limb basically.The drive system adopts hydraulic pressure system and 
differential connection.The differential hydraulic cylinder raises the efficiency and 
decreases the loss of the energy.According to the working principle of 
valve-controlled cylinder system,the mathematical equation of the system was 
established.Finally,use AMESim to verify the performance of the hydraulic system. 
    The height range of the mechanical structure of the lower limb exoskeleton robot 
is 1051mm to 1251mm.Its maximum length is 654mm and the width is 385mm.In 
addition to the ankle rotation in the direction of dorsiflexion/plantar flexion,the 
mechanism can meet the different rotation requirements of the human lower limb 
joints. It is suitable for the people whose distance from hip to the ground is within the 
range of 851mm to 1051mm,whose hip width does not exceed 375mm and whose 
weighing is less than 80kg.  
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1.1  研究背景和意义 

























































































（1） 美国 Sarcos 公司研制的 XOS 外骨骼机器人 
    美国 Sarcos 公司研制的一种可佩戴的、能量自动化机器人到 2005 年时脱颖











同时也简化结构。目前第二代的 XOS2 比之前的能耗量降低了 50%，其加强型
设计能让使用者更快适应周围环境[5]。 
（2） 美国伯克利大学军方合作项目——外骨骼助力机器人士兵服 






























           
     图 1.1  XOS 外骨骼机器人         图 1.2  BLEEX 外骨骼机器人的外形 
（3） 洛克希德·马丁公司研制的人类负重外骨骼”（HULC）系统 




HULC 系统的动力源为两块总重量 3.6 公斤的锂聚合物电池。在一次充满电后，
HULC 可保证穿着者以 4.8 公里/小时的速度背负 90 公斤重物持续行进一个小
时。而穿着外骨骼的奔跑冲刺速度可达到 16 公里/小时。新式的外骨骼系统装备
有更加先进的软件、更耐用的电池，并采用适用度更广的设计[7]。 
（4） 日本筑波大学研制的 Hal-5 外骨骼机器人 



























40 分。老年人或残疾人在它的辅助下能以 4km/h 的速度行走，毫不费力的上下
楼梯。上臂 大可负重 40kg，下肢 大可负重 100-180kg[8-10]。 
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